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Transmission links for ultrasonic signals are 
formed between vehicles, the position of which is 
to be determined, and at least two stationary 
facilities. The transit times of these signals are 
measured by means of evaluating circuits. From 
the transit times, the distances between the 
vehicles and the stationary facilities are obtained 
and from this, in turn, the position coordinates of 
the current location of the respective vehicle. 
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@ Verfahren.und Ortungseinrichtung zur Ortung von Fahrzeugen fahrerloserTransportsysteme 

(57) Es wird ein Verfahren und eine Ortungseinrichtung zur 
. Ortung von Fahrzeugen fahrerloser Transportsysteme be- 
schrieben. 

Zwischen zu ortenden Fahrzeugen und wenigstens zwei 
ortsfesten Einrichtungen werden Obertragungsstrecken fur 
Ultraschell-Signale gebildet. Deren Laufzeiten werden mit- 
tels Auswerteschaltungen gemessen. Aus den Laufzeiten 
ergeben sich die Abstande zwischen den Fahrzeugen und 
den ortsfesten Einrichtungen und daraus wiederum die 
Ortskoordinaten des aktuellen Standorts des jewetligen 
Fahrzeugs. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Ortung von 
Fahrzeugen fahrerloser Transportsysteme nach dem 
Oberbegrif f des Anspruchs 1 . 

Fahrerlose Transportsysteme werden beispielsweise 
in Fertigungs- oder Lagerhallen eingesetzt Sie bedvir- 
fen einer standigen Ortung des Fahrzeugs bzw. der 
Fahrzeuge, urn die vorgeschriebene Bahn sicher einhal- 
ten zu konnen. 

Obliche Verfahren bedienen sich zur Ortung in den 
Boden eingelassener Leitkabel oder anderer aufwendi- 
ger ortsfester Einrichtungen fiir die laufende Erfassung, 
sowie neuerdings verstarkt des Einsatzes bildverarbei- 
tender Verfahren. Nachteil dieser Verfahren sind die 
hohen Kosten bzw. geringe Flexibility gegenuber 
Bahnanderungen, z. B. beim Leitkabel. 

AuBerdem ist — allerdings aus dem StraBenverkehr 
— eine Abstandsmessung bekannt, bei der zur Ab- 
standsbestimmung eines vorausfahrenden Fahrzeugs 
passive oder aktive MeBverfahren angewandt werden. 
Diese beruhen auf der Aussendung und Laufzeitmes- 
sung von Ultraschall-Signalen. Bei einem aktiven MeB- 
verfahren mit einem Infrarot/Ultraschall-Transponder 
wird von einem ersten Fahrzeug aus ein Infrarot-Signal 
als Startsignal ausgesendet, das bei einem zweiten Fahr- 
zeug die Aussendung eines Ultraschall-Signals veran- 
laBt. Aus der verstrichenen Zeit zwischen der Aussen- 
dung des Infrarot-Signals und dem Empfang des Ultra- 
schall-Signals kann dann der Abstand des ersten Fahr- 
zeugs vom zweiten ermittelt werden. Dabei wird natur- 
lich die Laufzeit des Infrarot-Signals gleich Null gesetzt. 

Dieses Verfahren setzt allerdings eine vergleichswei- 
se eng definierte Ausrichtung der Fahrzeuge zueinan- 
der voraus und ermoglicht nur die Messung des Abstan- 
des zwischen den Fahrzeugen, aber nicht deren raumli- 
che Position. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren zur Ortung von Fahrzeugen fahrerloser Trans- 
portsysteme zu schaffen, das auch bei vorhandenen 
Transportsystemen leicht installierbar ist und eine flexi- 
ble Bahnfuhrung und Anderung des Bahnverlaufs der 
Fahrzeuge ermoglicht 

Diese Aufgabe wird bei einem Verfahren nach dem 
Oberbegrif f des Anspruchs 1 durch die im Kennzeichen 
angegebenen Merkmale gelost. 

Ein Grundgedanke der Erfindung beruht darauf, eine 
drahtlose Abstandsmessung zwischen dem oder den 
einzelnen Fahrzeug(eri), deren absolute Position be- 
stimmt werden soil, und ortsfesten, lediglich punktuell 
angeordneten Einrichtungen zu schaffen. Ist aufgrund 
dieser Messung der Abstand zu zwei riumlich getrenn- 
ten ortsfesten Einrichtungen bekannt, so kann unter der 
Einschrankung einer geradlinigen Bahn des Fahrzeugs 
oder der Fahrzeuge die absolute Position eindeutig be- 
stimmt werden. Bei beliebig verlaufenden Bahnen sind 
jedoch mindestens drei ortsfeste .Einrichtungen erfor- 
derlich. 

Bei der drahtlosen Abstandsmessung wird vorausge- 
setzt, daB der kurzeste Abstand zwischen zwei Objek- 
ten gemessen wird, Reflexionen also ausgeschlossen 
oder nicht berucksichtigt werden. 

Zur drahtlosen Abstandsmessung eignen sich Ultra- 
schall-Signale, die eine fur die Verarbeitungsgeschwin- 
digkeit der Signale gunstige Ausbreitungsgeschwindig- 
keit besitzen. Werden die Ultraschall-Signale zu einer 
vorgegebenen Zeit iibertragen, so kann die verstrichene 
Zeit zwischen der Aussendung und dem Empfang leicht 
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ermittelt werden. 

Der Zeitpunkt der Obertragung kann dadurch festge- 
legt werden, daB elektromagnetische Startsignale iiber- 
tragen werden, die entweder die Aussendung der Ultra- 

5 schall-Signale veranlassen oder ankundigen. Dabei wird 
die Tatsache ausgenutzt, daB derartige Signale im Ver- 
gleich zu Ultraschall-Signalen eine vernachlassigbare 
kurze Laufzeit besitzen, die die MeBgenauigkeit auf- 
grund der Laufzeit der Ultraschall-Signale praktisch 

10 nicht beeintrachtigt 

Entsprechende Einrichtungen zur Aussendung von 
Ultraschall-Signalen und elektromagnetischen Signalen 
konnen ohne groBeren baulichen Aufwand installiert 
werden. Eine Anderung der abzufahrenden Bahnkurven 

15 ist bei einmal Installierten Einrichtungen lediglich durch 
Anderung der Programmierung moglich und erfordert 
keine baulichen Anderungen, wodurch sich das Verfah- 
ren sehr flexibel geanderten Einsatzbedingungen anpas- 
sen laBt 

20 Die Erfindung betrifft ferner eine Ortungseinrichtung 
fur Fahrzeuge fahrerloser Transportsysteme nach dem 
Oberbegrif f des Anspruchs 1 . 

Diesbezuglich liegt ihr die Aufgabe zugrunde, eine 
Ortungseinrichtung fiir Fahrzeuge fahrerloser Trans- 
25 portsysteme zu schaffen, die auch bei vorhandenen 
Transportsystemen leicht installierbar ist und eine flexi- 
ble Bahnfuhrung und Anderung des Bahnverlaufs der 
Fahrzeuge ermoglicht 
Diese Aufgabe wird bei einer Ortungseinrichtung 
30 nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 1 durch die im 
Kennzeichen angegebenen Merkmale gelost. 

Weiterbildungen und vorteilhafte Ausgestaltungen 
der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen, der 
weiteren Beschreibung und der Zeichnung, anhand der 
35 die Erfindung naher erlautert wird. 
In der Zeichnung zeigen: 

Fig. 1 eine Skizze eines mehrere Fahrzeuge umfas- 
senden fahrerlosen Transportsystems mit einer Or- 
tungseinrichtung in einer Fertigungs- oder Lagerhalle, 

40 Fig. 2 ein Blockschaltbild der in Fig. 1 dargestellten 
Ortungseinrichtung. 

In Fig- 1 ist eine Ortungseinrichtung fur ein mehrere 
Fahrzeuge umfassendes fahrerloses Transportsystem 
dargestellt. Das Transportsystem dierit hier z. B. dazu, in 

45 einer Lagerhalle 60 gelagerte Guter von Stationen 34, 
36, 38; 40, 42, 44; 46, 48, 50 mittels Fahrzeugen 10, 12, 14 
zu einer Station 52 zu transportieren. 

Die Fahrzeuge sind mit Steuerungsvorrichtungen 
ausgestattet, die es ermdglichen, sie entlang von Bahn- 

50 verlauf en 54, 56, 58 zu bewegen und an den Stationen 34, 
36, 38; 40, 42, 44; 46, 48, 50 halten zu lassen. Die Steue- 
rungsvorrichtungen umfassen dabei Rechner und Spei- 
cher, die den Fahrzeugantrieb und die Lenkung entspre- 
chend gespeicherter Daten der Bahnverlaufe und Sta- 

55 tionen beeinflussen. 

Um auch langzeitig eine hohe Genauigkeit beim Ein- 
halten der Bahnverlaufe und zielsicheres Anfahren der. 
Staticmen zu gewahrleisten, ist die Kenntnis der aktuel- 
len Position notwendig. Hierzu verfiigt das fahrerlose 

60 Transportsystem iiber eine Ortungseinrichtung, die Ein- 
richtungen auf den zu ortenden Fahrzeugen 10, 12, 14 
und drei ortsfeste Einrichtungen 16, 18, 20 umfaflt 

Zwischen den Einrichtungen auf den zu ortenden 
Fahrzeugen 10, 12, 14 und den ortsfesten Einrichtungen 

65 16, 18, 20 sind Ultraschall-Signal-Obertragungsstrecken 
gebildet. Durch Messen der Laufzeiten der zu vorgege- 
benen Zeiten ausgesandten Ultraschall-Signale lassen 
sich die Abstande zwischen den Fahrzeuge 10, 12,. 14 
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und den ortsfesten Einrichtungen 16, 18, 20 bestimmen 
und daraus die Oriskoordinaten des aktuellen Standor- 
tes des jeweiligen Fahrzeugs 10, 12, 14 berechnen. 

Die ortsfesten Einrichtungen 16, 18, 20 sind an jeweils 
zwei Ecken und der Mine einer Seite der Halle 60 ange- 
bracht Dadurch lassen sich an alien moglichen Standor- 
ten eindeutige Koordinaten bestimmen. Damit der kur- 
zeste zuruckgelegte Weg des Schalls erfaBt werden 
kana ist es auBerdem zweckmSBig, Sender und Empfan- 
ger in einer ausreichenden Hdhe zu installieren. Da- 
durch ist weitgehend Sichtverbindung auf der Obertra- 
gungsstrecke gewahrleistet und storende Reflexionen 
sind praktisch ausgeschaltet. 

Wenn das Fahrzeug nur einen sehr eingeschrankten 
Bahnverlauf beschreiben soli, konnen auch zwei ortsfe- 
ste Einrichtungen ausreichend sein. Umgekehrt besteht 
bei sehr groBen, verwinkelten Hallen oder Gelanden die 
Notwendigkeit, mehr als drei ortsfeste Einrichtungen 
vorzusehen. 

FQr das Auslosen der Ultraschall-Signale und damit 
den Beginn der Messung bieten sich mehrere Alternati- 
ven an. Eine Moglichkeit, die auch in dem erlauterten 
Ausfuhrungsbeispiel zur Anwendung kommt, besteht 
darin, zu Beginn der Laufzeitmessung elektromagneti- 
sche Startsignale von den Empfangsorten der Ultra- 
schall-Signale aus zu ubertragen. Diese werden an den 
Sendeorten der Ultraschall-Signale empfangen und 
steuern die Aussendung der Ultraschall-Signale: 

Eine andere, hier jedoch nichtdargestellte Alternati- 
ve sieht vor, zu Beginn der Laufzeitmessung elektroma- 
gnetische Startsignale von den Sendeorten der Ultra- 
schall-Signale aus zu ubertragen. Diese kiindigen an den 
Empfangsorten der Ultraschall-Signale die Aussendung 
der Ultraschall-Signale an. 

Die erste Alternative hat den Vorteil, daB die ortsfe- 
sten Einrichtungen auBer einer Stromversorgung vellig 
autark sein konnen und ohne intelligente Steuerung 
oder interne Kommunikation auskommen. Die Steue- 
rung der Aussendung von Ultraschall-Signalen fur den 
Beginn der Laufzeitmessung kann vielmehr in das Fahr- 
zeug verlagert werden, wo ohnehin schon eine intelli- 
gente Steuerung fur den Antrieb und die Lenkung vor- 
handenist 

Eine weitere Ausgestaltung der Erfindung ermoglicht 
wiederum mehrere Losungsmoglichkeitert So sieht eine 45 
Variante vor, dafl uncodierte Ultraschall-Signale nur je- 
weils von einem Sender zur Zeit ausgestrahlt werden 
und die Sender durch unterschiedlich codierte elektro- . 
magnetische Startsignale nacheinander gestartet oder 
angekflndigt werden. 

Diese Losung ist zwar zeitaufwendig, da in einem 
MeBzyklus die Aussendungeri aller Ultraschall-Sender 
sowie das Abklingen des Schalls abgewartet werden 
mflssen, es stellt aber nur geringe Anforderungen an die 
Ultraschall- Empfanger und die Auswerteschaltungen. 

Bei einer anderen Varianten werden codierte Ultra- 
schallSignale, vorzugsweise unterschiedlicher, fur jeden 
Sender spezifischer Frequenz gleichzeitig gestartet und 
die Ultraschall-Signale selektiv ausgewertet. 

Es gelingt hierdurch, die Abstande zwischen den 
Fahrzeugen und den ortsfesten Einrichtungen gleichzei- 
tig bestimmen und schneller aktualisieren zu konnen. 

Im einzelnen ergibt sich der Aufbau der Ortungsein- 
richtung aus dem in Fig. .2 dargestellten Blockschaltbild. 
Dort sind die ortsfesten Einrichtungen 16, 18 und 20 
sowie die Einrichtungen der Fahrzeuge 10 und 12 wie- 
dergegeben. 

Die ortsfesten Einrichtungen 16, 18 und 20 sind im 



Ausfuhrungsbeispiel identisch aufgebaut und bestehen 
aus einem Sender 24 fur Ultraschall-Signale und einem 
HF-Empfanger 32 fur elektromagnetische Startsignale. 
Erhalt der Empfanger 32 ein Startsignal, so veranlaBt er 
unmittelbar den Sender 24 ein Ultraschall-Signal auszu- 
senden. 

Die Fahrzeuge 10 und 12 besitzen beide eine Steue- 
rungsund Auswertevorrichtung 22. Neben einer Steue-. 
rung des Antriebs und der Lenkung der Fahrzeuge 10 
und 12 ermittelt die Steuerungs- und Auswertevorrich- 
tung 22 auch die Laufzeiten der von Ultraschall-Emp- 
fangern 26 und 28 empfangenen Signale und berechnet 
uber die Abstande von den ortsfesten Einrichtungen die 
aktuellen Positionen der Fahrzeuge 10 und 12. 

Ein im Fahrzeug 10 angeordneter HF-Sender 30 wird 
ebenfalls von der Steuerungs- und Auswertevorrich- 
tung 22 gesteuert und zwar dient dieser Sender 30 dazu, 
elektromagnetische Startsignale an die ortsfesten Ein- 
richtungen 16, 18, 20 zu ubermitteln. 

In der dargestellten Ausfuhrung mit mehreren Fahr- 
zeugen 10, 12 werden elektromagnetische Startsignale 
nur von einem Leitfahrzeug, hier dem Fahrzeug 10, ge- 
sendet und diese Startsignale werden von den ortsfesten 
Einrichtungen 16, 18, 20 und den ubrigen Fahrzeugen 12 
empfangen und ausgewertet. Statt eines eigenen Sen- 
ders besitzt das Fahrzeug 12 daher einen HF-Empfan- 
ger 32. 

Der Vorteil dieser Ausgestaltung besteht darin, daB 
der Beginn der Aussendung von Ultraschall-Signalen 
nur von der Steuerungs- und Auswertevorrichtung 22 
dieses Fahrzeugs gesteuert wird und daher zeitliche Ab- 
stimmungen oder Synchronisationen der Fahrzeuge un- 
tereinander entfallen kdnnen. 
Bei jedem Fahrzeug 10, 12 befinden sich an den Quer- 
35 seiten zur Fahrzeugachse, also der Vorderseite und der 
Ruckseite die Ultraschall- Empfanger 26, 28. Diese Emp- 
fanger 26, 28 sind also raumlich getrennt untergebracht 
und liefern beim Empfang von Ultraschall-Signalen un- 
terschiedliche Feldstarken und/oder Laufzeiten. Aus 
40 diesen Angaben gelingt es, zusatziich zur aktuellen Posi- 
. tion auch die jeweilige Orientierung des Fahrzeugs 10, 
12festzustellen. 
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Patentanspruche 

1. Verfahren zur Ortung von Fahrzeugen fahrerlo- 
ser Transportsysteme, dadurch gekennzeichnet, 

daB zwischen einem oder mehreren zu ortenden 
Fahrzeug(en) und wenigstens zwei ortsfesten . Ein- 
richtungen zu vorgegebenen Zeiten Ultraschall-Si- 
gnale ubertragen und deren Laufzeiten gemessen 
werden und daB aus den Laufzeiten die Abstande 
zwischen dem Fahrzeug bzw. den Fahrzeugen und 
den ortsfesten Einrichtungen bestimmt und daraus 
die Ortskoordinaten des aktuellen Standorts des 
jeweiligen Fahrzeugs berechnet werden. 

2. Verfahren nach Anspruch I, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zu Beginn der Laufzeitmessung elek- 
tromagnetische Startsignale — vorzugsweise von 
dem oder den Empfangsort(en) der Ultraschall-Si- 
gnale aus — Qbertragen werden, welche — vor- 
zugsweise an dem Sendeort oder den Sendeorten 
der Ultraschall-Signale — empfangen werden und 
die Aussendung der Ultraschall-Signale steuern. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zu Beginn der Laufzeitmessung elek- 
tromagnetische Startsignale — vorzugsweise von 
dem oder den Sendeort(en) der Ultraschall-Signale 
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aus — ubertragen werden, welche - vorzugsweise 
an dem Empfangsort oder den Empfangsorten der 
Ultraschall-Signale - empfangen werden und die 
Aussendung der Ultraschall-Signale ankiindigen. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 5 
kennzeichnet, daB von dem Fahrzeug bzw. den 
Fahrzeugen elektromagnetische Startsignale ge- 
sendet und diese von den ortsfesten Einrichtungen 
empfangen werden und daB von den ortsfesten Ein- 
richtungen Ultraschall-Signale gesendet und diese 10 
von dem Fahrzeug bzw. den Fahrzeugen empfan- 
gen werden. 

5. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 
sprQche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB unco- 
dierte Ultraschall-Signale nurjeweils von einem 15 
Sender zur Zeit ausgestrahlt werden und die Sen- 
der durch unterschiedlich codierte elektromagneti- 
sche Startsignale nacheinander gestartet oder an- 
gekflndigt werden. 

6. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 20 
sprilche -1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB co- 
dierte Ultraschall-Signale, vorzugsweise unter- 
schiedlicher, fur jeden Sender spezifischer Fre- 
quenz gleichzeitig gestartet werden und die Ultra- 
schall-Signale selektiv ausgewertet werden. 25 

7. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 
spriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB bei 
mehreren Fahrzeugen eines fahrerlosen Transport- 
systems elektromagnetische Startsignale nur von 
einem Leitfahrzeug gesendet werden und diese 30 
Startsignale von den ortsfesten Einrichtungen und 
den flbrigen Fahrzeugen empfangen und ausgewer- 
tet warden. 

8. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 
sprflche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die 35 
Startsignale durch HF-Funksignale ubertragen 
werden, die in Rundstrahlcharakteristik ausge- 
strahlt werden. 

9. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 
sprilche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die 40 
Startsignale durch Infrarotlicht-Signale ubertragen 
werden, die in Rundstrahlcharakteristik ausge- 
strahlt werden. 

10. Verfahren nach einem oder mehreren der An- 
spriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB die 45 
eintreffenden Ultraschall-Signale an wenigstens. 
zwei Seiten, vorzugsweise an den beiden LSngs- 
und beiden Querseiten des Fahrzeugs bezogen auf 
die Fahrzeugachse paarweise empfangen werden 
und daB aus den unterschiedlichen Feldstarken 50 
und/oder Laufzeiten der Ultraschall-Signale die 
Orientierung des Fahrzeugs bzw. der Fahrzeuge 
bestimmt wird. 

11. Ortungseinrichtung fur Fahrzeuge fahrerloser 
Transportsysteme, dadurch gekennzeichnet, daB 55 
zwischen einem oder mehreren zu ortenden Fahr- 
zeugen) (10, 12, 14) und wenigstens zwei ortsfesten 
Einrichtungen (16, 18, 20) Ultraschall-Signal-Ober- 
tragungsstrecken angeordnet und daB Steuerungs- 
und Auswertevorrichtungen (22) vorgesehen sind, 60 
mittels denen zu vorgegebenen Zeiten Ultraschall- 
Signale Qbertragbar, deren Laufzeiten meBbar und 
aus den Laufzeiten die Abstande zwischen dem 
Fahrzeug bzw. den Fahrzeugen (10, 12, 14) und den 
ortsfesten Einrichtungen (16, 18, 20) bestimmbar 65 
und daraus die Ortskoordinaten des aktuellen 
Standortes des jeweiligen Fahrzeugs (10, 12, 14) 
berechenbar sind. * i— 
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12. Ortungseinrichtung nach Anspruch 11, dadurch 
gekennzeichnet, daB zusatzlich zwischen dem oder 
den zu ortenden Fahrzeug(en) (10, 12, 14) und den 
ortsfesten Einrichtungen (16, 18, 20) elektromagne- 
tische Obertragungsstrecken fur Startsignale vor- 
gesehen sind. 

13. Ortungseinrichtung nach Anspruch 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Ultraschall-Signal-Ober- 
tragungsstrecken und die elektromagnetischen 
Obertragungsstrecken Sender umfassen, die den 
ortsfesten Einrichtungen (16, 18, 20) zugeordnet 
sind, und Empfanger umfassen, die dem Fahrzeug 
bzw. den Fahrzeugen (10, 12, 14) zugeordnet sind. 

14. Ortungseinrichtung nach Anspruch 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Ultraschall-Signal-Ober- 
tragungsstrecken Sender (24) umfassen, die den 
ortsfesten Einrichtungen (16, 18, 20) zugeordnet 
sind und Empfanger (26, 28) umfassen, die dem 
Fahrzeug bzw. den Fahrzeugen (10, 12, 14) zuge- 
ordnet sind und daB die elektromagnetischen Ober- 
tragungsstrecken Sender (30) umfassen, die dem 
Fahrzeug bzw. den Fahrzeugen (10, 12, 14) zuge- 
ordnet sind und Empfanger (32) umfassen, die den 
ortsfesten Einrichtungen (16, 18, 20) zugeordnet 
sind. 

15. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Ansprilche 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Sender (24) fur Ultraschall-Signale alle auf 
die gleiche Frequenz abgestimmt sind und daB die 
Steuerungsvorrichtung (22) so ausgebildet ist, daB 
zu einem vorgegebenen Sendezeitpunkt nur je- 
weils ein Sender Ultraschall-Signale ausstrahlt. 

16. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Anspruche 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Sender (24) fur Ultraschall-Signale unter- 
schiedlich codiert, vorzugsweise auf unterschiedli- 
che Frequenzen abgestimmt sind und daB die Emp- 
fanger (26, 28) eine selektive Auswertungsschal- 
tung (22) umfassen. 

17. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Anspruche 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, 
daB bei mehreren Fahrzeugen (10, 12, 14) eines fah- 
rerlosen Transportsystems nur ein Leitfahrzeug 
(10) einen Sender (30) fur elektromagnetische 
Startsignale umfaBt und die ortsfesten Einrichtun- 
gen (16, 18, 20) sowie die ubrigen Fahrzeuge (12, 14) 
Empfanger (32) fur elektromagnetische Startsigna- 
le umfassen. 

18. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Anspruche 11 bis 17, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Sender (30) fur elektromagnetische Signale 
als HF-Sender und die Empfanger (32) als HF- 
Empfanger ausgebildet sind. 

19. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Anspruche 11 bis 17, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Sender (30) fur elektromagnetische Signale 
als Infrarotlicht-Sender und die Empfanger (32) als 
Infrarotlicht-Empfanger ausgebildet sind. 

20. Ortungseinrichtung nach einem oder mehreren 
der Anspruche 1 1 bis 19, dadurch gekennzeichnet, 
daB an wenigstens zwei Seiten, vorzugsweise an 
den beiden Langsund beiden Querseiten des Fahr- 
zeugs bzw. der Fahrzeuge (10, 12, 14) bezogen auf 
die Fahrzeugachse Sensoren oder Empfanger (26, 
28) fur Ultraschall-Signale angeordnet sind und daB 
die Auswertevorrichtung so ausgebildet ist, daB aus 
den unterschiedlichen Feldstarken und/oder Lauf- 

_zeiten der Ultraschall-Signale die Orientierung des 



DE 40 36 022 Al 

?euge(10,12, 14)bestimm- 



) Zeichnungen 

— 5 



10 



15 



20 



25 



30 



35 



40 



45 



50 



55 



60 




8 




3EST AVAI LAB LE GQ£Y 



— Leerseite — 



~~ST AVAILABLE COPY 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



Nummer: 
Int. CI. B : 

Offenlegungstag: 



DE40 3B022 A1 
G01 S 6/18 

14. Mai 1992 








FIG. 2 

o£ST AVAILABLE COPY 



208 020/340 



ZEICHNUNGEN SEITE 1 Nummer: DE 40 36 022 At 

Int. CI. 8 : G01S S/18 

Offenlegungstag: 14. Mai 1992 




BEST AVAILABLE COPY 

208 020/340 



